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) Revolver- Dreheinrichtung fur optische Bauelemente sowie Verfahren zur Regetung der Drehzahl derselben 

Es wird eine Revolver-Dreheinrichtung beschrieben, die 
eine Anzahl optischer Bauelemente, beispielsweise Objekti- 
ve, Kondensoreh, Linsen, Filter und Blenden, aufweist, wel- 
che jeweils einzeln in Wirkstelfung bringbar sind. Die Dre- 
heinrichtung weist neben einer motorischen Antriebsein- 
richtung (1-4), einer Codiereinrichtung (12a-12c; 24a-24c) fur 
die Kennung bzw. Vorauswahl etnes bestimmten in Wirkstel- 
lung zu bringenden optischen Bauelementes und 
Rastmitteln (7, 7a; 8) zum Positronieren des optischen Bau- 
elementes in Wirkstellung zusatzlich Markierungs- und 
_SteuermitteL(13;_13a)-auf,-mit deren-Hilfe die Drehzahldes- 
Revolvers in Abhangigkeit von dessen jeweiliger 
Relativposition geregelt werden kann. Insbesondere wird es 
durch die beschriebene Einrichtung mogiich, einen moto- 
risch angetriebenen Revolver (5) mit hoher Drehzahl in eine 
Soil-Position zu bringen, wobei kurz vor Erreichen dieser 
Wirkstellung eine gezielte Abbremsung der 
Rotationsgeschwindigkeit des Revolvers (5) erfolgt. AuSer- 
dem wird der Mikroskoprevolver (5) von der motorischen 
Antriebseinrichtung (1-4), die einen Elektromotor (1) und 
einen Tacho-Generator (1a) umfaBt, entkoppalt, so dafc die 
exakte Wirkstellungs- Position auf rein mechanischem Wege 
durch Rastmittel (7, 7a; 8) erfolgt. 

Daruber hinaus wird ein Verfahren zur Regelung der Dreh- 
zahl der Revolver-Dreheinrichtung angegeben. 
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1. Revolver-Dreheinrichtung mit einer Anzahl opti- 
scher Bauelemente, die jeweils einzeln in Wirkstel- 
lung. bringbar sind, enthaltend 5 

a) eine motorische Antriebseinrichtung (1 — 4) 

b) eine Codiereinrichtung (12a — 12c; 
24a— 24c) fur die Kennimg bzw. Vorauswahl 
eines bestimmten in Wirkstellung zu bringen- io 
den optischen Bauelementes(9Z>), sowie 

c) Rastmittel (7, 7a; 8) zum Positionieren des 
optischen Bauelementes (9b) in Wirkstellung, 
dadurch gekennzeichnet, daB sie zusatzlich 

d) Mittel zum Markieren (13) und Steuern 15 
, (13a) der Drehzahl des Revolvers (5) in Abhan- 

gigkeit von dessen jeweiiiger Relativposition 
(Ist-Position) beziiglich einer vorgewahlten 
WirksteUungs-Position (Soil-Position) auf- 
weist 20 

2. Revolver-Dreheinrichtung nach Ansprueh 1, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Markierungsmittel 
(13) auf einer am Revolver (5) angebrachten Co- 
dierscheibe.(l 1) angeordnet sind, wobei jeweils ein 25 
Markierungsmittel (13) einem Revolverauge (9) 
bzw. einem in dieses einsetzbaren optischen Bau- 
teil, beispielsweise einem Objektiv (9b\ zugeordnet 
ist, und dafl die Mittel zum Steuern der Drehzahl 
einen ortsfest gehalterten Sensor (13a) umfassen, 30 
der im Zusammenwirken mit dem jeweiligen Mar- 
kierungsmittel (13) sowie mit einer Steuerelektro- 
nik (14) und der motorischen Antriebseinrichtung 

(1 ^4) eine Reduzierung der Drehzahl des Revol- 
vers (5) — vorzugsweise unmittelbar vor Erreichen 35 
der angewahlten Soli-Position — ausfiihrt. 

3. Revolver-Dreheinrichtung nach Ansprueh 1 oder 
2, dadurch gekennzeichnet, daB die Markierungs- 
mittel (13) auf der Codierscheibe (11) — vorzugs- 
weise entlang einer zur Revolverachse (5a) konzen- 40 
trischen Kreislinie — angeordnet sind 

4. Revolver-Dreheinrichtung nach Ansprueh 1 oder 
2, dadurch gekennzeichnet, daB die Markierungs- 
mittel (13) auf der AuBenflache des Revolvers (5) 
angeordnet sind. 45 
5: Revolver-Dreheinrichtung nach einem der An- 
spriiche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, daB die 
motorische Antriebseinrichtung einen Elektromo- 
tor (1) mit angekoppeltem Tacho-Generator (la) 
umfaBt, welche — vorzugsweise iiber ein erstes 50 
Getriebe (2), eine Verbindungsachse (3) sowie ein 
weiteres Getriebe (4) — mit dem Revolver (5) 
kraf tschliissig verbunden ist 

6. Revolver-Dreheinrichtung nach Ansprueh 5, da- 
durch gekennzeichnet, daB die motorische An- 55 
triebseinrichtung eine Rutschkupplung (6) und der 
Elektromotor (1) eine Entkoppelungsvorrichtung 
aufweist, die eine Mitnehmernute (16) und einen 
Mitnehmerstift (17a) umfaBt 

7. Revolver-Dreheinrichtung nach mindestens ei- 60 
nem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die jeder optischen Baueinheit 
zugeprdnete Rastkerbe (8) durch zwei im Quer- 
schnitt als Kuppen (21a, 2l£) darstellbare Walle 
ausgebildet ist (Fig. 2a). 65 

8. Verfahren zur Regelung der Drehzahl der Revol- 
ver-Dreheinrichtung nach mindestens einem der 
Anspriiche 1 bis 7, dadurch gekennzeichneti daB in 



AbhangiSWHf von der jeweiligen Ist-Position des 
Revolvers (5) zu dessen vorgewahlter Wirkstel- 
lungs-Position (Soli-Position) eine Drehzahlande- 
rung erfolgt 

9. Verfahren nach Ansprueh 8, dadurch gekenn- 
zeichnet; daB unmittelbar vor Erreichen der eigent- 
lichen Wirkstellungs-Position eine Drehzahlver- 
minderung (Abbremsung) erfolgt 

10. Verfahren nach mindestens einem der vorher- 
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB 
die Rastkugel (7a) infolge der durch das Markie- 
rungsmittel (13) und den Sensor (13a) ausgelosten 
Abbremsung des Revolvers (5) bei verminderter 
Revolver-Drehzahl in den Einfangbereich (19) ein- 
lauft, der Stopp-Sensor (10) sodann im Zusammen- 
wirken mit der Marke (9a) die Drehzahl auf Null 
reduziert und zur Sicherstellung einer rein mecha- 
nischen Einrastung zusatzlich eine Entkopplung 
der motorischen Antriebseinrichtung vom Revol- 
ver (5) erfolgt 

1 1. Verfahren nach mindestens einem der vorher- 
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB 
fQr eine automatische RuckfQhrung des Revolvers 
(5) in seine vorgegebene Soil-Position bei dessen — 
beabsichtigter oder unbeabsichtigter — manuellen 
Verstellung aus derselben von der Steuerelektronik 
(14) in periodischen Abstanden^ ein Istwert/Soll- 
wert-Vergleich der Revolver-Position erstellt und 
ein entsprechendes Signal an die Antriebseinrich- 
tung gegebenwird. 

Beschreibung 

Die Erhndung betrifft eine Revolver-Dreheinrichtung 
mit einer Anzahl optischer Bauelemente fur optische 
Gerate, insbesondere Mikroskope, wobei die optischen 
Bauelemente jeweils einzeln in Wirkstellung bringbar 
sind Unter optischen Bauelementen werden im vorlie- 
genden Fall vor allem Objektive, Kondensoren, Filter, 
Blenden oder strahlenumlenkende Bauelemente ver- 
standen. 

Durch die zunehmende Automation im mikroskopi- 
schen Geratebau, vgl beispielsweise Mikro-Analysen- 
gerSte oder Spezialmikroskope fiir die Halbleiter-Indu- 
strie, sind beispielsweise bereits motorisch angetriebene 
Objektivrevolver bekannt Dabei wird ein gewunschtes 
Objektiv mittels eines Signals in Wirkstellung gebracht, 
welches durch entsprechend angebrachte Lichtschran- 
ken (Sensoren) oder Kontakte (Mikroschalter) erzeugt 
wird Auch ist es bereits bekannt, an einem motorisch 
angetriebenen Mikroskoprevolver befestigte Objektive 
in der Weise zu codieren, daB ein bestimmtes Objektiv 
nach Wahl in Wirkstellung gebracht werden kann. 

So ist aus der DE-OS 32 40 401 beispielsweise eine 
Dreheinrichtung bekannt, die eine Reihe von Linsen 
verschtedener VergroBerungen aufweist Diese bekann- 
te Einrichtung enthalt Codierungen an der Peripherie 
des Revolvers, weiterhin Lichtschranken und periphere 
Positionierungs-Einkerbungen sowie mechanische 
Rastmittel. 

In der JP-Patent-Bekanntmachungsschrift 55-6 905 
wird dariiber hinaus bereits eine Revolveranordnung 
beschrieben, die eine Anzahl von Farbfiltern auf einer. 
Rotatiqnsplatte tragt Zusatzlich sind Markierungen in 
Form von "Ramp en" vorgesehen, die mit entsprechen- 
den Mikroschaltern korrespondieren. Die Mikroschal- 
ter haben unterschiedliche Radialabstande vom Mittel- 
punkt der Rotationsplatte. 
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Aus der US-PS 34 58 706 iSPp&erhin eine Vorrich- 
tung bekannt, die eine rotierenae Scheibe aufweist, auf 
deren einer Seite konzentrisch angeordnete Codie- 
rungsmittel in unterschiedlichen Radialabstanden auf- 
gebracht sind Optische Mittel an einer der Scheibe ge- 
gentiberliegenden Halterung — und zwar Lampen und 
Fotodioden — wirken mit nicht-refiektierenden bzw. 
reflektierenden Codierungsmitteln zusammen. 

Alle bekannten motorisch umschaltbaren Revolver- 
Halterungen fur optische Baiielemente haben jedoch 
den Nachteil, daB die Schaltzeit zwischen einera in 
Wirkstellung befindlichen Revolverauge und einem be- 
nachbarten, in Wirkstellung zu bringenden anderen Re- 
volverauge relativ grofl ist Insbesondere bei einem Re- 
volver fur Mikroskopobjektive, der mit bis zu sechs und 
mehr Objektiven ausgerQstet sein muB, wird aufgrund 
des Masse-Problems die Umschaltzeit von Revolverau- 
ge zu Revolverauge dadurch unverhaitnismaBig groB, 
weil die bekannten mechanischen Rastmittel die auftre- 
tenden Beschleunigungskrafte nicht mehr abzufangen 
vermogen. Es muBte daher bislang bei zuneljmender 
Revolverbestuckung mit immer geringerer Revolver- 
Drehzahl gefahren werden. Dies stellt eine sehr nach- 
teilige Auswirkung dar, die insbesondere bei zeitauf- 
wendigen Routineuntersuchungen evident wird. 

Es ist daher die Aufgabe der vorliegenden Erfindung, 
eine Reyolver-Dreheiririchtung berehzustellen, die 
trotz einer dichteren Bestuckung mit optischen Bauele- 
menten und einer daraus resultierenden Erhohung von 
deren Gesamtmasse Positionierungen der jeweils in 
Wirkstellung zu bringenden optischen Bauelemente in 
wesentlich kurzeren Umschalt-Intervallen ermoglicht 
Eine weitere Teilaufgabe besteht darin, ein Verfahren 
zur position sabhangigen Regelung der Drehzahl einer 
Revolver- Dreheinrichtung anzugeben. 

Die Aufgabe wird erfindungsgemaB durch den Pa- 
tentanspruch 1 bzw. den Patentarispruch 7 gelost Wei- 
tere Ausgestaltungen ergeben sich aus den Unteran- 
spruchen. 

Die Erfindung ist anhand der Zeichnungen naher er- 
lautert. Es zeigen in schematischer Darstellung: - 

Fig. 1 die Seitenansicht eines kompletten Mikroskops 
mit einer Antriebseinrichtungfur den Objektivrevolver; 

Fig. la, lb eine vergroBerte Detail- Ansicht des Ge- 
triebes in Draufsicht (Fig. la) und Seitenansicht 
(Fig. lb); 

Fig. 2 eine vergroBerte Detail-Darsteliung des Ob- 
jektivrevolvers; 

Fig. 2a eine nochmals vergroBerte Detail- Ansicht der 
Rastmittel sowie des sog. Einfangbereichs; 

Fig* 3 eine Draufsicht langs des Schnittes I-I (von 
Fig. 2) mit zusatzlichen Funktions-Verbindungen zur 
Steuerelektronik usw. 

Die Fig. 1 zeigt ein Mikroskop in Seite nansicht Im 
-Gehauseteil-ist ein"ElektrbTMtOT"17der mit einem Ta- 
cho-Generator la gekoppelt ist, angeordneL Auf der 
Achse 17 des Elektromotors 1 ist ein Zahnrad befestigt, 
das mit einem weiteren Zahnrad zusammenwirkt, wel- 
ches auf einer Verbindungsachse 3 unter Zwischen- 
schaltung einer aus Sicherheitsgrunden vorgesehenen 
Rutschkupplung 6 angeordnet ist Dieses Getriebe 2 
treibt iiber die Verbindungsachse 3, die mit einem Re- 
volvergetriebe 4 verbunden ist, den Revolver 5 an, wel- 
cher im dargestellten Fall mit sechs Objektiven bestiickt 
ist, von denen in Fig. 1 vier Objektive mit unterschiedli- 
chen VergrdBerungsstufen gezeigt sind. Lediglich das in 
Wirkstellung befindliche Objektiv 9 b ist in den Figuren 
mit einer Kennziffer belegt Die Wirkstellungs-Position 
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bzw. die "SoIl-PoS^ff* des Objektivs 9b ist dann er- 
reicht, wenn die Objektivachse mit der optischen Achse 
9c des Mikroskops zusammenfailt Die Objektive sind in 
bekannter Weise in den Revolveraugen 9 auswechsel- 
bar gehaltert, vgl Fig. 3. Wie bei der Kennzeichnung 
aller am Revolver 5 vorhandenen Objektive, so ist auch 
bei der Kennzeichnung der sechs Revolveraugen aus 
Vereinfachungsgriinden lediglich ein Auge mit der Be- 
zugsziff er 9 versehen. 

Der an dem Mikroskoparm 22 um die Revolverachse 
5a drehbar angeordnete Revolver 5 weist eine Codier- 
scheibe 11 auf. In Fig. 3, die eine Draufsicht auf einen 
Schnitt langs der Linie I-I von Figur 2 darstellt, erkennt 
man die Codierscheibe 11, die in ihrem Peripherbereich 
sechs Einkerbungsmarkierungen aufweist Von diesen 
Markierungen ist wiederum lediglich eine Marke 9a mit 
einer Bezugsziffer versehen. Diese Marke 9a kennzeich- 
net die Soli-Position des Revolverauges 9 bzw. des Ob- 
jektivs 9b, Entsprechende Korrelations-Beziehungen 
gelten bezQglich der jeweils um 60° versetzten Marken 
und der zugehGrigen Revolveraugen bzw. der Objekti- 
ve. Mit dem Doppelpfeil 23 soil angedeutet werden, daB 
der Revolver 5 filr beide Umdrehungsrichtungen — je- 
weils nach MaBgabe des kurzesten Verstellweges — 
drehbar ist Auf der Codierscheibe 11, die fest mit dem 
Revolvers verbunden ist, befinden sich sodann ein inne- 
rer Codierstreifen 24a, ein mittlerer Codierstreifen 246 
und ein ausserer Codierstreifen 24c, die samtlich kon- 
zentrisch — jedoch mit jeweils anderem Radialabstand 
— zum DurchstoBpunkt der Revolverachse 5a angeord- 
net sind Dabei kann es sich um kreisformige Bahnab- 
schnitte aus hochreflektierendem Material handeln. Es 
sind aber auch andere — beispielsweise magnetische — 
Streif en-Belegungen denkbar. Die Auswahl des Codier- 
streifen-Materials hangt von der Art der diesen Streifen 
24a— 24czugeordrteten Code-Sensoren 12a— 12p(opti- 
sche Sensoren oder magnetische Sensoren) ab. Die Co- 
de-Sensoren 12a, 126, 12c? sind auf einer Sensorplatte 25 
angeordnet, welche fest mit dem Mikroskoparm 22 ver- 
bunden ist. Die Sensorplatte 25 ist in Kg. 3 als gestri- " 
chelte Kreisring-Ausschnittsflache dargestellt Mit Hilfe 
dieser Codiereinrichtung 12a -12c; 24a— 24c kann eine 
Kennung bzw. eine Vorauswahl eines bestimmten in 
Wirkstellung zu bringenden Objektives vorgenommen 
werden. Dazu sind die Code-Sensoren 12a— 12c mit ei- 
ner Steuerelektronik 14 verbunden, die entweder im 
FuB des Mikroskopgehauses, vgl. Fig. 1, untergebracht 
oder aber als externes Steuergerat ausgeftihrt sein kann. 
Die Steuerelektronik 14 ist direkt oder liber eine Ver- 
bindungsleitung mit einer Tastatur 15 verbunden. Es ist 
auch moglich, die Tastatur 15 auf bzw. am Mikro- 
skopfuB anzuordnen, wie Fig. 1 zeigt Sie weist bei- 
spielsweise sechs Einzeltasten auf, wobei jeweils eine 
JIaste_einem_der_sechs-Objektive-zugeordnet"ist"Die 
Steuerelektronik 14 ist weiterhin mit einem Netzteil IS 
verbunden, das die Stromversorgung sicherstellt Au- 
Berdem kann sie mit einem FernsteueranschluB 20 ver- 
bunden sein. Des weiteren besteht eine Verbindung zum 
Elektromotor 1 sowie zum TachoGenerator la. SchlieB- 
Hch ist der Stopp-Sensor 10 direkt mit der Steuerelek- 
tronik 14 verbunden. Der Stopp-Sensor 10, der als 
Lichtschranke ausgebildet sein kann, ist am Mikro- 
skoparm 22 ortsf est gehaltert, wie aus Fig. 2 hervorgeht 
Auf der Codierscheibe befinden sich weiterhin sechs 
Markierungsmittel 13, die zentrosymmetrisch zum 
DurchstoBpunkt 5a und unter jeweils identischen Zwi- 
schenabstanden angeordnet sind. Auch hier wurde wie- 
derum lediglich ein Markierungsmittel 13 mit einer Be- 
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zugsziffer versehen; es h^HSelt sich urn dasjenige Mar- 
kierungsrnittel, welches mit einem weiteren Sensor 13a 
in d er in Fig. 3 dargestellten Position zusammenwirkt 
Der Sensor 13a ist ebenfalls auf der Sensorplatte 25 
befestigt, vgL audi Fig. 2; Dieser sogenaftnte "Lang- 
sam"-Sensor 13a sowie die zugehorigen sechs "Lang- 
sam"-Markierungsrnittel 13 stellen im funktionalen Zu- 
sarnmenwirken mit der Steuereiektronik 14 und dem 
Stopp-Sensor 10 bzw. den sechs Marken 9a den eigentli- 
chen Erfindungsgegenstand dar. 

Der Funktibnsablauf ist nun folgender: Die von der 
Tastatur 15 oder dem FernsteueranschluB 20 vorgeger 
bene Soli-Position des Revolvers 5 wird mit Hilfe der 
Code-Sensoren tea-lic^f-Position") und der Steu- 
ereiektronik 14 verglichen tmd sodann an den Elektro- 
motor 1 einSpannungs-Signal ausgegeben, dessen Pola- 
ritat mit der Drehrichtung 23 iibereinstimmt, in die der 
Revolver 5 bzw. dessen Revolverauge 9 laufenmuB, uin 
auf kurzestem Wege — also schnellstmoglich — zu sei- 
nem vorgewahlten Soll-Ziel zu gelangen. 

Befmdet sich der Revolver 5 in der Nahe einer sol- 
chen Position* so tritt die Langsam-Markierung 13 mit 
dem Langsam-Sensor 13a in Funktion und vermindert 
dieGeschwindigkeit des Elektromotors 1, der durch den 
angekoppelten Tacho-Generator la geregelt wird Da- 
mit wird eine Abbremsungunmittelbar vor dem eigent- 
lichen mechanischen Einrast-Vorgang herbeigeffihrt. 
Die Rastkugel 7a lauft nun mit verminderter Geschwin- 
digkeit in den sogenannten ,, Einfangbereich ,, 19 der me- 
chanischen Rastung ein. Dieser Einfangbereich 19 ist in 
Fig. 2a naher dargestellt Diese Fig^ir zeigt in stark ver- 
groBerter Darstellung die talformige Rastkerbe 8, die 
von zwei Wallen umgeben sind, welche in der Fig. 2a ak 
Kuppen 21a und 21b dargestellt sind Der Einfangbe- 
reich 19 ist derjenige Bereich, der sich zwischen den 35 
beiden talseitigen (also: den zur Rastkerbe 8 gerichte- 
ten) Hangen ergibt Befindet sich die Rastkugel 7a in 
diesem Einfangbereich 19, so wird der Elektromotor 1 
mittels einer Entkoppelungs-Vorrichtung 16, 17a vom 
Objektivrevolver entkoppelt, so daB das letzte Stuck 40 
des Weges bis zur eigentlichen Soli-Position — also von 
der Kuppe 21a bis zur Tal-Region (Rastkerbe 8) — le- 
digiich in mechanischer Weise durch Druck der Rastfe- 
der 7 bzw, der Rastkugel 7a auf die talseitige Flanke der 
Kuppe 21a ausgefuhrt wird. In dieser Rastposition be- 45 
findet sich die Marke 9a auf der Codierscheibe 11 in 
Wirkstellung zum Stopp-Sensor 10, der sodann uber die 
Steuereiektronik 14 den Elektromotor 1 ganz abschal- 
tet Somit wird die Genauigkeit der Rastung rein me- 
chanisch bestimmt Damit sind die Nachteile ausge- 
schaltet, die bislang bei motorischem Positionieren eines 
Revolvers dadurch gegeben waren, daB der Motor per- 
manent kraftschlussig mit dem Revolver verbunden 
war. Da jeder Sensor — so auch der Stopp-Sensor 10 — 
beziiglich der Marke 9a einen gewissen Funktionsbe- 
reich (auch: "Einfangbereich") aufweis.t, ware eine 
Steuerung, bei der ausschlieBlich opto-elektrische Bau- 
elemente Verwendung finden r nicht exakt genug. Daher 
wird erfindungsgemaB vorgeschlagen, die Dreheinrich- 
tung in der Weise auszubilden bzw. das Positionierungs- 
Verfahren derart ablaufen zu lassen, daB die kritische 
letzte Wegstrecke bei aufgehobener . kraftschliissiger 
Verbindung zwischen dem Elektromotor 1 und dem Re- 
volver 5 auf rein mechanische Weise erfolgt Durch den 
Mitnehmerstift 17a und die Mitnehmernute 16 — vgL 
Fig. la — wird fur den kleinen Rotations- Weg q> der 
Elektromotor 1 von dem Objektivrevolver 5 entkoppelt 
Damit ist eine positionsgenaue Wirkstellung zu erzielen, 
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die frei von wSBIf lichen Fehl-Plazierungen ist 

Mit der erfindungsgemaB en Vorrichtung ist es dar- 
iiber hinaus mdglich, gewollte oder ungewollte manuel- 
le Verstellungen des Objektivrevolvers automatisch zu 
korrigieren. Dazu wird von der Steuereiektronik 14 pe- 
riodisch ein Istweft/Sollwert-Vergleich erstellt Es er- 
fol'gt sofort eine Kbrrektur, wenn die Rastkugel 7a den 
Einfangbereich des Stopp-Sensors 10 verlassen hat Da- 
mit ist es moglich, einen manuellen Eingriff — also ein 
Verdrehen des Objektivrevolvers — automatisch nick- 
g&ngig zu machen. Die Energie fur die Steuereiektronik 
14 imd den Elektromotor 1 bzw. den Tacho-Generator 
la wird von dem Netzteil 18 bereitgestellt 

Die beschriebene Einrichtung gestattet es, stark be- 
stuckte Dreheinrichtungen fur optische Gerate mit ho- 
her Prazision und groBer Geschwindigkeit in vorw&hi- 
barer Weise zu positionieren. Daniber hinaus konnen in 
einfacher Weise vorhandene Fehlbedienungen erkanht 
und automatisch rttckgangig gemacht werden. Auch ist 
es moglich, beispielsweise eine Revolver-Dreheinrich- 
tung fur Mikroskopobjektive mit einer analogen Revol- 
ver-Dreheinrichtung ftir Mikroskopkondensoren oder 
fiir optische Filter oder Blenden usw. zu kombinieren. 
Dabei ist es moglich, daB anstelle der in den Fig. 1 und 2 
gezeigten kiassischen Revolverform fur Objektive auch 
scheibenf ormige Dreheinrichtungen ("Dreh-Teller") — 
beispielsweise ffir Filter oder Blenden — Verwendung 
finden konnen. SchlieBIich kann die Einrichtung derart 
gestaltet sein, daB anstelle einer Dreheinrichtung ein 
linearer Schieber als Trager einer Vielzahl von op>ti- 
schen Bauelementen — beispielsweise von Teilerspie- 
geln oder Umlenkprismen — vorgesehen ist, wobei 
dann die beschriebenen Codierurigen in Langsrichtung 
des Schiebers in analoger Weise angeordnet sein kon- 
nen.. 

Bezugszeichen-Liste 

1 Elektromotor 
la Tacho-Generator 
. 2 Getriebe 

3 Yerbindungsachse 

4 Revolvergetriebe 

5 Revolver 

5a Revolverachse 

6 Rutschkupplung 

7 Rastfeder 
7a Rastkugel 

8 Rastkerbe 

9 Revolverauge 
9a Marke 
9£ Objektiv 

9c optische Achse des Mikroskops 

10 Stopp-Sensor 

11 Codierscheibe 
12a, 12b, 12c Code-Sensoren an (5) 

13 ("Langsam'^Markierungsmittel 
13a "Langsam'-Sensor 

14 Steuereiektronik . 

15 Tastatur 

16 Mitnehmernute 

17 Achse von (1) 
17a Mitnehmerstift 

18 Netzteil 

19 Einfangbereich (der mechanischen Rastung) . 

20 FernsteueranschluB 

21 a, 216 Kuppen auf (5) 

22 Mikroskoparm 
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23 Doppelpfeil (Revolvei^^richtungen) 
24a,24i?,24c Codierstreifeii 
25Sensor-Platte 



10 



15 



20 



25 



30 



35 



40 



45 



50 



55 



60 



65 




808 838/427 




Ernst Leifz Wefzhr 
GmbH. 



Rs&FT 



